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Perkembangan teknologi mikrokontroler saat ini mengantarkan kita pada era teknologi 
robotika. Sistem kendali pada robot seiring dengan perkembangannya dapat mempermudah 
melakukan kegiatan pengintaian dari udara. Android pun banyak mengalami perkembangan 
dan berbagai aplikasi yang dapat digunakan dalam mendukung penelitian ini. Maka 
dirancanglah sistem kendali kamera pada quadcopter berbasis android.  
Sistem kendali ini menggunakan komponen motor servo untuk menggerakan gimbal 
kamera dan mikrokontroler sebagai pengendalinya. Android menggunakan bluetooth sebagai 
jalur komunikasi antara mikrokontroler dengan android.  
Dari hasil pengujian alat dapat disimpulkan bahwa gimbal kamera yang telah 
dirancang dapat bekerja optimal mengikuti gerak dari sensor accelerometer pada android. Jika 
android diposisikan pada kemiringan tertentu maka gimbal kamera dapat mengikuti gerak dari 
kemiringan pada perangkat android dengan parameter tertentu. 
 
Kata kunci : 




The development of microcontroller technology leads us to robotics technology era. 
Robot control system in line with its development can facilitate the conduct of aerial 
reconnaissance. Android also undergone many developments and applications that can be used 
to support the creation of this study. Then designed the camera control system based on android 
quadcopter. 
The control system uses servo motors components to move the camera gimbal and 
microcontroller as the controller. Android uses Bluetooth as a communication line between the 
microcontroller and android. 
The test results it can be concluded that camera gimbal that has been designed is able to 
work optimally follow the motion of the accelerometer sensor on android. If Android is 
positioned at a specific tilt the camera gimbal can follow the motions of the tilt on android 
device with certain parameters. 
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eiring dengan perkembangan teknologi mikrokontroler saat ini yang mengantarkan kita pada 
suatu era teknologi robotika, yang meningkatkan kualitas kehidupan kita dalam melakukan 
kegiatan sehari-hari. Berbagai alat yang canggih menggunakan mikrokontroller seperti robot, 
sistem keamanan rumah, telekomunikasi termasuk sistem kendali. 
Saat ini perkembangan teknologi robotika telah turut campur dalam meningkatkan 
kualitas produksi pabrik. Teknologi robotika juga banyak digunakan sebagai hiburan dan 
pendidikan. Salah satu jenis robot yang banyak diminati yaitu robot terbang atau sering disebut 
multicopter. Multicopter merupakan pengembangan dari helicopter yang hanya memiliki sebuah 
rotor. Multicopter terdapat berbagai jenis salah satunya yaitu quadcopter. Teknologi yang 
terdapat pada quadcopter menggunakan sinkronisasi antara keempat rotor yang telah 
dikonfigurasikan dalam bentuk frame (x) dimana rotor sebelah depan kanan dan belakang kiri 
bergerak berlawanan arah jarum jam. Quadcopter dapat melakukan take off dan landing secara 
vertikal. 
Ada berbagai fungsi dari multicopter yang dapat memudahkan dan membantu kegiatan 
manusia dalam hal pengintaian dan pemantauan. Saat ini multicopter banyak digunakan untuk 
pengawasan area, pangambilan foto/video, pelaksanaan misi yang beresiko tinggi, pemantauan 
lalu lintas dan lain-lain. Untuk memudahkan dalam pengambilan gambar digunakan gimbal 
kamera yang dipasang pada multicopter, dimana gimbal kamera tersebut dikontrol dengan 
mikrokontroller dan dapat digerakkan secara otomatis dan manual menggunakan remote kontrol 
maupun smartphone. 
Berdasarkan latar belakang diatas, maka penulis memberikan suatu pokok pikiran dengan 
merancang sistem kendali kamera pada quadcopter berbasis android. 
 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
2.1 Penelitian Terdahulu  
2.1.1 Perancangan dan Implementasi Kontroler PID untuk Autonomus Moving Forward 
Manuever pada Quadcopter  
Pada jurnal teknik POMITS Vol. 1, No. 1, (2012) 1-6 membahas tentang perancangan 
dan implementasi kontroler PID pada quadcopter.  
Quadcopter adalah salah satu jenis UAV (Unmanned Aerial Vehichel) yang memiliki 
empat buah rotor sebagai pengangkatnya. UAV jenis ini dapat melakukan banyak pergerakan 
saat terbang di udara salah satunya adalah maneuver moving forward[1]. 
Pergerakan maju dengan mempertahankan kestabilan, arah, dan ketinggian quadcopter 
merupakan salah satu gerak dari manufer. Sudut roll, pitch, yaw dan ketinggian adalah variabel 
yang dikontrol agar quadcopter dapat bergerak dengan stabil. PID (Proportional Integral 
Derivative) merupakan salah satu metode kontrol yang dapat digunakan untuk menstabilkan 
pergerakan quadcopter. Dalam perancangan sistem, setpoint yang ditentukan untuk sudut roll 
dan yaw adalah 0, setpoint ketinggian adalah 2 meter, dan setpoint sudut pitch adalah 0,5 
derajat. Masukan pada sistem ini adalah kecepatan putar setiap propeller pada quadcopter 
dengan keluaran sudut pitch, roll, yaw, dan ketinggian.  
Pada implementasi terdapat noise yang cukup besar, sehingga respon quadcopter 
berosilasi di sekitar setpoint. Dalam hal perancangan sistem elektronika yang terdiri atas sistem 
kontroler berupa mikrokontroler dan beberapa sensor yang digunakan sebagai acuan 
menentukan gerak terbangnya. Sensor yang digunakan adalah sensor ketinggian yang diukur 
menggunakan sensor ultrasonic ping, sensor sudut yang digunakan adalah sensor 
accelerometer, dan sensor kecepatan sudut yang digunakan adalah sensor gyroscope. 
S 
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2.1.2 Rancang Bangun Mobile Robot Pemantau Ruangan Melalui Bluetooth dengan Mobile 
Phone Berbasis Android  
Pada jurnal teknik dan ilmu komputer, Universitas Katolik Indonesia Atma Jaya 
membahas tentang pemantauan ruangan dengan mobile robot melalui bluetooth pada android. 
Mobile robot adalah konstruksi robot yang cirikhasnya adalah mempunyai aktuator 
berupa roda untuk menggerakkan keseluruhan badan robot tersebut, sehingga robot tersebut 
dapat melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke titik yang lain[2]. 
Sistem pemantau ruangan umumnya menggunakan kamera yang ditempatkan di sudut-
sudut tertentu pada suatu ruangan. Gambar hasil tangkapan kamera kemudian ditampilkan pada 
layar monitor yang terletak di ruangan lain. Sistem yang digunakan memiliki kekurangan dalam 
hal jarak pemantauan dan sudut pengambilan kamera dan layar monitor. Sebuah kamera pada 
mobile phone digunakan untuk menangkap gambar ruangan, kemudian gambar hasil tangkapan 
kamera diamati oleh sebuah device yang mengakses internet.  
Masalah yang dialami saat pengambilan gambar dapat diatasi dengan menempatkan 
mobile phone di atas sebuah rotor yang dapat dikendalikan arah geraknya oleh device. Sebuah 
modul Bluetooth digunakan sebagai penghubung antara mobile robot dan mobile phone. Dari 
hasil pengujian didapatkan bahwa komunikasi Bluetooth antara mobile robot dan mobile phone 
memungkinkan pengendalian mobile robot dari internet, sehingga sistem pemantau ruangan 
jarak jauh dapat tercapai. 
2.2 Tinjauan Pustaka  
2.2.1 Mikrokontroler  
Mikrokontroler merupakan sebuah sistem komputer yang seluruh atau sebagian besar 
elemennya dikemas dalam satu chip IC, sehingga sering disebut single chip microcomputer[3]. 
Fungsi utama mikrokontroler adalah sebagai sistem kontrol rangkaian. Mikrokontroler 
menggunakan tegangan DC dengan batas tegangan maksimal 5 volt, tetapi dapat digunakan 
untuk mengontrol perangkat-perangkat elektronik yang memiliki tegangan yang lebih tinggi[4]. 
2.2.2 Bluetooth 
Bluetooth bekerja menggunakan frekuensi radio dan di dalam bekerja tidak harus line of 
sight seperti halnya InfraRed. Bluetooth memiliki frekuensi radio ISM 2,4 GHz[5].  
Bluetooth mampu untuk menembus dinding penghalang dan memiliki jarak mencapai 
10 meter dengan kecepatan transfer data mencapai 800 Kbps. Adapun kekurangan dari 
Bluetooth, yaitu interferensi dari frekuensi radio lainnya. 
2.2.3 Motor Servo  
Motor servo adalah sebuah motor dengan sistem closed feedback dimana posisi dari 
motor akan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam motor servo. Motor 
ini terdiri dari motor DC, rangkaian gear, potensio meter dan rangkaian kontrol[6]. 
2.2.4 Liquid Crystal Display (LCD) 
Liquid Crystal Display (LCD) dapat dengan mudah dihubungkan dengan 
mikrokontroller seperti ATMEGA 16. Sesuai standarisasi yang terkenal digunakan banyak 
vendor LCD, yaitu HD44780, yang memiliki chip kontroler Hitachi 44780. LCD bertipe ini 
memungkinkan pemrogram untuk mengoperasikan komunikasi data secara 4 bit atau 8 bit[6]. 
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Tabel 1 Daftar Pin LCD HD44780 
PIN NAMA FUNGSI 
1 GND Ground 
2 VCC Sumber tegangan 5 volt 
3 VEE Pengaturan kontras 
4 RS Pemilihan register 
0 = Register instruksi 
1 = Register data 
5 R/W Mode baca/tulis 
0 = Mode tulis 
1 = Mode baca 
6 E Enable 
0 = Start to lacht data to LCD character 
1 = Disable 
7 DB0 LSB/Data 0 
8 DB1 Data 1 
9 DB2 Data 2 
10 DB3 Data 3 
11 DB4 Data 4 
12 DB5 Data 5 
13 DB6 Data 6 
14 DB7 MSB/Data 7 
15 BPL Back Plane Light 
16 GND Ground 
 
2.2.5 Komponen-komponen Utama pada Quadcopter 
Pada quadcopter terdapat komponen-komponen utama yang memiliki berbagai fungsi 
masing-masing. Komponen-komponen tersebut yaitu: 
a. Motor Brushless 
Motor brushless merupakan perangkat elektro magnetis yang mengubah energi listrik 
menjadi energi maknetik. Energi magnetik ini digunakan untuk memutar propeller[7].  
b. Elektronik Speed Control (ESC) 
Elektronik Speed Control merupakan sebuah modul rangkaian electronic yang berfungsi 
untuk mengatur putaran motor dengan mengatur suplai arus yang sesuai dengan kebutuhan 
motor brushless[7]. 
c. Flight Controller 
Fungsi gyroscope adalah untuk mendeteksi gerakan rotasi penuh terhadap garis 
permukaan bumi. Gyroscope merupakan komponen yang berteknologi hybrid dan didisain 
kompatibel dengan berbagai sistem kontrol[8].  
Percepatan atau akselerasi dari suatu bagian robot dapat diukur dengan menggunakan 
accelerometer. Untuk aplikasi kontrol pada level akselerasi, accelerometer ini amat 
diperlukan[8]. 
Barometer merupakan alat ukur atau sensor untuk mengukur tekanan udara dengan nilai 
output satuan pascal[8]. 
Magnetometer adalah sebuah instrumen pengukuran yang digunakan untuk dua tujuan 
umum yaitu untuk mengukur magnetisasi bahan magnetik seperti feromagnet, atau untuk 
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mengukur kekuatan dan dalam beberapa kasus arah medan magnet pada suatu titik dalam ruang 
angkasa[8]. 
d. Propeller 
Propeller adalah jenis kipas yang mentransmisikan daya dengan mengubah gerak rotasi 
menjadi daya dorong. Perbedaan tekanan diproduksi antara depan dan permukaan belakang 
yang pipih berbentuk airfoil, dan cairan (seperti udara atau air) dipercepat pada bagian belakang 
yang pipih[7]. 
e. Remote Control 
Remote control merupakan bagian yang berinteraksi langsung dengan pengguna untuk 
memberikan sinyal perintah-perintah untuk menggerakan robot dalam arah gerakan arah naik, 
turun, maju, mundur, kiri dan kanan[7]. 
2.2.6 BASCOM-AVR 
BASCOM-AVR adalah singkatan dari basic compiler AVR. BASCOM-AVR termasuk 
dalam program mikrokontroler buatan MCS Electronics yang mengadaptasi Bahasa tingkat 
tinggi yang sering digunakan (Bahasa basic). Dengan menggunakan Bahasa pemrograman 
tingkat tinggi, maka pemrogram mendapatkan banyak kemudahan dalam mengatur sister kerja 
dari mikrokontroler[3]. Jendela BASCOM-AVR tampak pada Gambar 1. 
 
 
Gambar 1 Jendela BASCOM – AVR 
 
2.2.7 Android 
Android merupakan sistem operasi untuk telepon seluler yang berbasis Linux. Android 
menyediakan platform terbuka bagi para pengembang untuk menciptakan aplikasi mereka 
sendiri untuk digunakan oleh bermacam piranti bergerak[9]. 
2.2.8 Eclipse 
Eclipse adalah sebuah IDE (Integrated Development Environment) untuk 
mengembangkan perangkat lunak dan dapat dijalankan di semua platform (platform-
independent)[10]. Jendela program eclipse tampak pada Gambar 2. 
 
 
Gambar 2 Jendela Program Eclipse 
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3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1 Perangkat Keras Alat dan Rangkaian Elektronika 
Dengan perancangan ini diharapkan dapat meminimalkan kesalahan yang terjadi pada 
alat yang dirancang maupun programnya. Adapun komponen maupun alat yang digunakan 
dalam penelitian ini. 
1. Mikrokontroler Atmega16 sebagai pengendali gimbal kamera. 
2. Acrylic sebagai gimbal kamera. 
3. Baterai sebagai sumber listrik. 
4. Motor servo sebagai pengerak gimbal kamera. 
5. Bluetooth HC-06 sebagai media transmisi data. 
6. LCD menampilkan format input. 
7. Motor brushless sebagai pengerak quadcopter 
8. Elektronik Speed Control (ESC) sebagai pengatur putaran motor brushless. 
9. Flight Controller sebagai kontroler quadcopter. 
10. Propeller sebagai media transmisi daya dorong. 
11. Power distributor sebagai daya komponen quadcopter dan komponen lainnya. 
12. Power supply sebagai daya mikrokontroler, Bluetooth dan komponen lainnya. 
13. Receiver sebagai media penerimaan data dari remote control. 
14. Remote Control sebagai media pengontrol dalam pengendalian quadcopter. 
Smartphone Android sebagai media pengendalian gimbal kamera. 
3.1.1 Blok Diagram Hubungan Komponen-komponen Utama 





Gambar 3 Blok Diagram Komponen-komponen Utama 
 
3.1.2 Rncang Bangun Alat 
Alat ini terdiri dari beberapa peralatan elektronika yaitu mikrokontroler, motor servo 
dan Bluetooth hc-06 merupakan komponen utama yang digunakan, PC (Personal Computer) 
sebagai programmer atau pengisi program mikrokontroler. Gambar 4 merupakan gambar 




Gambar 4 Rancang Bangun Alat 
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3.1.3 Konstruksi Alat 
Konstruksi alat terdiri dari beberapa peralatan yaitu gimbal kamera, motor servo, 
mikrokontroler, LCD, Bluetooth, power supply dan quadcopter. Dan prosedur operasionalnya, 
kita hidupkan quadcopter menggunakan baterai 12volt dan kemudian tegangan diturunkan 
menggunakan power supply menjadi 5volt untuk menghidupkan mikrokontroler. Rancangan 




Gambar 5 Rancangan Sistem Kendali Gimbal pada Quadcopter 
 
3.2 Perangkat Lunak Alat 
3.2.1 Flowchart Program 
 
 
Gambar 6 Flowchart Program 
 
Berikut ini merupakan penjelasan dari Gambar 6 flowchart program. Logika dari 
program ini adalah jika sistem kendali diaktifkan maka gimbal kamera otomatis akan bergerak 
mengikuti sensor di android, apabila android diposisikan 45 derajat pada sumbu x positif maka 
gimbal akan bergerak pada sumbu x positif (mendonggak ke atas) mengikuti gerak dari sensor 
accelerometer di android dan sebaliknya jika android diposisikan -45 derajat pada sumbu x 
negatif maka gimbal akan bergerak pada sumbu x negatif. Begitupun jika android diposisikan 
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45 derajat pada sumbu y positif maka gimbal akan bergerak pada sumbu y positif mengikuti 
gerak sensor accelerometer pada android, sebaliknya jika android diposisikan -45 derajat pada 
sumbu y negatif maka gimbal kamera akan bergerak pada sumbu y negatif. 
3.3 Pengujian pada Baterai 
Pengujian ini dilakukan untuk menghitung seberapa lama baterai akan bertahan saat 
kondisi alat digunakan. Pengujian daya tahan baterai dilakukan menggunakan alat ukur untuk 
mengetahui tegangan sebelum digunakan dan setelah digunakan. Baterai yang digunakan 
bertegangan 12V DC memiliki 3 cell dengan muatan sebesar 3000 mAH. Hasil pengukuran 
tegangan baterai dapat dilihat pada Tabel 2. 
 







1 12.36 Volt 10.98 Volt 435 detik 
2 12.44 Volt 11.00 Volt 441 detik 
3 12.40 Volt 10.98 Volt 437 detik 
4 12.39 Volt 11.01 Volt 430 detik 
3.4 Pengujian Sensor Accelerometer 
Sensor accelerometer adalah sensor yang berfungsi untuk mengukur percepatan, 
mendeteksi dan mengukur getaran, ataupun untuk mengukur percepatan akibat gravitasi bumi. 
Accelerometer memiliki tetapan satuan m/s
2
. Sensor acceletometer pada gimbal kamera ini 
menggunakan dua axis yaitu axis x sebagai tumpuan ke depan atau ke belakang dan axis y 
sebagai tumpuan ke kiri atau ke kanan. Pengujian dari sensor accelerometer dapat dilihat pada 
Tabel 3 dan gambar sumbu x dan y tampak pada Gambar 7. 
 
Tabel 3 Pengujian Sensor Accelerometer 
Posisi Sudut Kemiringan Axis X Axis Y 



























Gambar 7 Axis X dan Y pada Android 
 
3.5 Pengujian Motor Servo 
Pengujian motor servo ini bertujuan untuk memastikan bahwa pergerakan motor servo 
dapat diatur dengan program yang telah diisikan ke mikrokontroler ATMega16. Tabel 4 
merupakan nilai posisi pada motor servo. 
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Tabel 4 Nilai Posisi pada Motor Servo 
Posisi 
Kemiringan Android 30º Kemiringan Android 45º 
Nilai Motor Servo Nilai Motor Servo 
X Y X Y 
Miring Depan 75 105 60 105 
Miring Belakang 131 105 145 105 
Miring Kiri 105 62 105 40 
Miring Kanan 105 158 105 185 
3.6 Pengujian Jarak Bluetooth 
Pengujian ini ditunjukan untuk menghitung seberapa jauh jarak pairing bluetooth 
dengan android. Pengujian dilakukan pada jarak yang ditentukan dengan  pengecekan pada 
status di android dan lampu indikator pada buletooth HC-06. Tabel 5 merupakan tabel hasil 
pengujian jarak Bluetooth di ruang terbuka. 
 
Tabel 5 Pengujian Jarak Bluetooth di Ruang Terbuka 
Jarak (Meter) Status 
Respon Gimbal 
Kamera 
10 Connected Yes 
20 Connected Yes 
30 Connected Yes 
40 Connected Yes 
50 Disconnect No 
60 Not Found Device No 
 
Pada Tabel 5 dilakukan pengujian jarak Bluetooth pada ruangan terbuka dan didapatkan 
hasil terjauh pairing Bluetooth antara perangkat android dengan Bluetooth HC06 yaitu 40 meter. 
 
Tabel 6 Pengujian Jarak Bluetooth di Ruang Tertutup 
Jarak (Meter) Status 
Respon Gimbal 
Kamera 
3 Connected Yes 
6 Connected Yes 
9 Connected Yes 
12 Connected Yes 
15 Connected Yes 
18 Disconnect No 
21 Not Found Device No 
 
Berdasarkan data hasil pengukuran jarak Bluetooth di ruang tertutup dengan adanya 
halangan tembok pada Tabel 6 diketahui bahwa jarak terjauh pairing Bluetooth antara perangkat 
android dengan Bluetooth HC06 yaitu 15 meter. 
3.7 Analisis Hasil Pengujian Alat 
Berdasarkan data yang didapat saat pengujian alat, diketahui bahwa pada saat posisi 
android dimiringkan pada kemiringan 30 derajat ke depan terhadap sumbu x negatif nilai yang 
didapat pada motor servo x yaitu 75 dan nilai pada motor servo y yaitu 105, kemudian saat 
posisi android ditambah kemiringannya menjadi 45 derajat ke depan terhadap sumbu x negatif 
nilai yang didapat pada motor servo x yaitu 60 dan nilai pada motor servo y tetap 105, begitu 
pun pada saat posisi android dimiringkan pada kemiringan 30 derajat ke belakang terhadap 
sumbu x positif nilai yang didapat pada motor servo x yaitu 131 dan nilai pada motor servo y 
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yaitu 105, kemudian saat posisi android ditambah kemiringannya menjadi 45 derajat ke 
belakang terhadap sumbu x positif nilai yang didapat pada motor servo x yaitu 145 dan nilai 
pada motor servo y tetap 105. Sedangkan jika posisi pada android dimiringkan pada kemiringan 
30 derajat ke kiri terhadap sumbu y negatif nilai yang didapat pada motor servo y yaitu 62 dan 
nilai pada motor servo x yaitu 105, kemudian saat posisi android ditambah kemiringannya 
menjadi 45 derajat ke kiri terhadap sumbu y negatif nilai yang didapat pada motor servo y yaitu 
40 dan nilai pada motor servo x tetap 105, begitu pun pada saat posisi android dimiringkan pada 
kemiringan 30 derajat ke kanan terhadap sumbu y positif nilai yang didapat pada motor servo y 
yaitu 158 dan nilai pada motor servo x yaitu 105, kemudian saat posisi android ditambah 
kemiringannya menjadi 45 derajat ke kanan terhadap sumbu y positif nilai yang didapat pada 
motor servo y yaitu 185 dan nilai pada motor servo x tetap 105. 
Pada pengujian jarak bluetooth terhadap beberapa jarak yang telah ditentukan diketahui 
bahwa bluetooth memiliki jarak yang cukup terbatas. Bluetooth HC-06 dapat merespon data 
yang dikirim dari android pada jarak 10 meter hingga 40 meter sehingga gimbal kamera dapat 
mengikuti gerak kemiringan dari sensor accelerometer pada android, saat kondisi jarak antara 
android dengan bluetooth HC-06 mencapai 50 meter terjadi loss contact sehingga data yang 
dikirim dari android  tidak dapat diterima oleh bluetooth HC-06 dan mengakibatkan gimbal 
kamera tidak dapat mengikuti gerak dari sensor accelerometer pada android. Pada jarak 60 
meter bluetooth HC-06 tidak terdeteksi oleh android sehingga proses pairing tidak dapat 
dilakukan. Saat dilakukan pengujian jarak Bluetooth di ruang tertutup pada jarak 3 meter hingga 
15 meter, status Bluetooth connected yang artinya perangkat android dengan Bluetooth HC06 
terhubung, ketika jarak antara perangkat android dengan Bluetooth HC06 mencapai 18 meter 
status menjadi disconnect, sedangkan pada jarak 21 meter, Bluetooth HC06 tidak terdeteksi saat 
dilakukan pencarian oleh android. 
Dalam tugas akhir yang dibuat ini, terdapat beberapa error yang mungkin terjadi, mulai 
dari faktor solderan maupun faktor lainnya. Berikut akan dibahas beberapa error yang mungkin 





Dari hasil pengujian alat berdasarkan perancangan yang telah dikerjakan pada 
pembuatan sistem kendali kamera berbasis android maka dapat ditarik kesimpulan bahwa: 
1. Piranti elektronik yang dibutuhkan dalam rangkaian pengendali gimbal kamera ini 
adalah mikrokontroler ATmega16, motor servo, LCD, bluetooth. Alat ini dibuat dengan 
merangkai piranti-piranti elektronik yang menjadi suatu sistem yang dapat 
mengendalikan gimbal kamera. 
2. Secara keseluruhan, alat yang dibuat dapat bekerja dan berfungsi sebagaimana yang 
diharapkan, gimbal kamera dapat mengikuti gerak dari kemiringan pada android dengan 
parameter tertentu menggunakan bluetooth sebagai jalur komunikasi. 
3. Berdasarkan data hasil pengujian ketika android pada posisi 45 derajat terhadap sumbu 
axis x negatif tercatat nilai x pada sensor accelerometer -7 m/s
2
 dan nilai pada motor 
servo x yaitu 60, begitupun ketika android pada posisi 45 derajat terhadap sumbu axis x 
posisif tercatat nilai x pada sensor accelerometer 7 m/s
2
 dan nilai pada motor servo x 
yaitu 145, sedangkan ketika android pada posisi 45 derajat terhadap sumbu axis y 
negatif tercatat nilai y pada sensor accelerometer -7 m/s
2
 dan nilai pada motor servo y 
yaitu 40, begitupun ketika android pada posisi 45 derajat terhadap sumbu axis y positif 
tercatat nilai y pada sensor accelerometer 7 m/s
2
 dan nilai pada motor servo y yaitu 185. 
Data dari perangkat android dapat dikirimkan pada jarak  maksimal 40 meter di ruangan 
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Setelah melakukan pengujian terhadap kinerja dari sistem kendali kamera pada 
quadcopter berbasis android, maka ada beberapa saran yang diberikan dari penulis untuk 
pengembangan kedepan demi kesempurnaan alat ini, yaitu: 
1. Sebaiknya sistem kendali kamera menggunakan media transfer data yang memiliki 
jarak cukup jauh untuk mengantisipasi loss control. 
2. Untuk perakitan gimbal kamera ini kedepan sebaiknya menggunakan design yang lebih 
baik dan spesifikasi alat-alat yang digunakan lebih baik lagi demi perkembangan alat ini 
kedepannya. 
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